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This  disclosure  relates  to  the  field  of  camera  calibration  for  additive  manufacturing  devices.  Additive 







Some  commercial  3D  printers  include  cameras  inside  the  build  chamber,  primarily  to  be  used with  the 





position  might  have  small  variations  due  to  the  physical  tolerances  of  the  cover  hinge  and  locking 
mechanisms. In addition, in systems with a removable build bed such as the Multi Jet Fusion 4200 and 5200 
printer  series,  variances  in  the  final  position might  also be  introduced due  to  tolerances  inherent  to  the 
locking  mechanisms  of  the  build  unit.  The  combination  of  a  non‐zenithal  camera  with  several  variance 
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Figure 1: Left: Setup of the system with the Build Surface S, the camera C and the world origin of 
coordinates O (solid axes) and the camera origin of coordinates (dashed axes). Right: Flattened 




using  traditional  calibration methods  once  and  the  data  used  to  save  computation  time  in  the  process. 
Extrinsic parameters define the pose (position and orientation) of the camera in the world, and they can be 
assumed to be within some fixed values (camera position is the same in all printers), where any variability is 






and known position  such as  screw holes, powder  sink holes or edges  (Figure 1,  left)  that can be used  to 
compute the world to camera transformation.  
This part of the process is performed with the initial images from the camera using standard feature detectors 
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The calibration  is process  is a key step for enabling many other advanced camera‐based contents  for  the 
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